
2025 年 SEP“启航探索计划”推荐立项项目 

项目一：基于开源鸿蒙的无人机 AI 系统设计 

指导老师：刘富春 

简介：基于开源鸿蒙的无人机 AI 系统设计主要包括以下几个关键部分：系统架

构、功能模块、技术挑战以及应用场景。 

系统架构：开源鸿蒙系统采用分布式架构，能够实现多设备的无缝协同工作。

这种架构使得无人机可以与其他鸿蒙设备（如智能手机、平板电脑、智能手表

等）实现无缝连接和数据共享。例如，用户可以通过智能手机实时监控无人机

的飞行状态，并通过平板电脑进行任务规划和数据分析。 

技术挑战： 

（1）系统适配：将鸿蒙系统适配到无人机硬件上需要解决兼容性问题。鸿

蒙系统需要兼容多种硬件平台和通信协议，以适应不同类型的无人机硬件配

置。 

（2）性能优化：鸿蒙系统的高效内核和优化的驱动程序能够充分发挥硬件

性能，但在实际应用中仍需进行性能调优，特别是在图像处理、数据传输和导

航控制等关键领域。 

（3）安全性：由于无人机涉及大量敏感数据和操作，系统的安全性尤为重

要。鸿蒙系统的安全机制需要进一步强化，确保无人机的数据传输和控制指令

的安全性。 

 

项目二 能量收割限制下传感器网络的控制算法设计 

指导老师：胡志佩 

简介：能量收割传感器是一种能够从自然环境中收集能量，如太阳能、风能、

机械能、热能等，并将其转换为电能以供自身运行的传感器。这种传感器因具

有寿命长、低碳环保、可持续等优点而备受关注。能量收割传感器在物联网、



环境监测、生命科学、航空航天等领域具有广泛的应用前景（例如，在物联网

中，能量收割传感器可以作为无线传感器网络的一部分，用于收集各种环境参

数和数据。在环境监测方面，它们可以用于监测空气质量、水质、土壤湿度

等。在生命科学领域，能量收割传感器可以用于监测生物体的生理参数和健康

状况。而在航空航天领域，它们则可以用于监测飞行器的状态和运行数据）。

然而，自然环境中的能量来源，如太阳能、风能、机械能等，都受到多种因素

的影响，包括地理位置、气候条件、季节变化、天气状况等。这些因素的变化

具有随机性和不可预测性，导致能量收割传感器收集到的能量也随之波动（例

如，太阳能的收集量会受到云层遮挡、日照时间、太阳辐射强度等因素的影

响；风能的收集量则受到风速、风向、地形地貌等因素的影响）。本项目旨在

针对能量收割的随机性与不可预测性，通过智能算法动态调整传感器的采样率

和传输功率，以适应不同的能量收集条件。 

主要任务: 

1. 熟悉能量收割传感器的工作原理，并了解其关键技术； 

2. 分析能量收割的随机性与不可预测性对传感器网络系统的影响； 

3. 设计智能的能量管理算法以适应不同的能量收集条件和应用场景； 

4. 将所设计的算法应用于环境监测或智能灌溉装置等。 

 

项目三：基于双机械臂系统的协作控制算法研究及其应用 

指导老师：陈思远 

简介：机器人技术逐渐应用到各个领域中，其中，咖啡艺术也是一个有趣且挑

战性的领域，本项目旨在开发一个双机械臂协调控制算法，通过机械臂的同步

控制和路径规划来实现机器人系统中机械臂之间的协调运动，在保障精度的基

础上，高效地生成指定的咖啡艺术品。 

主要任务： 

1. 学习双机械臂系统的运动学/动力学建模与模拟； 

2. 选择合适的双机械臂协调控制策略； 

3. 研究基于目标图案的路径规划算法，生成符合设计的工作路径； 



4. 将控制算法部署到双机械臂系统上，迭代提高算法的准确性和执行效

率； 

5. 进行实机测试，进行效果反馈，优化算法、分析性能并撰写研究报告。 

 

项目四：基于数据驱动技术的模型不确定机械臂控制算法设计 

指导老师：陈思远 

简介：机器人模型不确定在应用中是很常见的现象，包括出现参数偏差、参数

难以测量等情况。本项目旨在针对模型不确定的情况，设计一种数据驱动的机

械臂控制算法，利用实时测量的数据来驱动机器人，完成轨迹跟踪、物体抓取

等经典任务。 

主要任务： 

1. 熟悉一般机械臂控制算法，了解运动学/动力学模型在控制中的作用； 

2. 分析不同不确定程度下的模型特征； 

3. 设计基于数据驱动的控制算法； 

4. 将所设计的算法应用于机械臂系统。 

 

项目五：用于协助物件操作的多机械臂系统 

指导老师：陈思远 

简介：对于人力较难移动的物件，借助机器人的优秀性能是一个明智之举。本

项目旨在结合手势识别和机械臂控制技术，让使用者通过通用性手势或动作实

现对较大或较重物件的移动或操作。 

主要任务： 

1. 熟悉常见的手势识别算法并选择适合本项目的方法进行研究；  

2. 学习机械臂的运动学/动力学建模与模拟；  

3. 设计相对应的物件操作策略；  

4. 搭构多机械臂系统并进行算法部署；  

5. 根据实测效果，对算法进行更新迭代，并撰写研究报告。 

 



项目六：基于神经动力学的无人机预设性能协同控制方案 

指导老师：郑陆楠 

简介：随着机器人和无人机技术的快速发展，如何在预设性能下实现群体无人

机的高效协同控制，成为一个亟待解决的研究课题。本项目旨在探索单体无人

机的先进控制方案，并研究群体无人机的协同控制策略。通过引入新型高效的

神经动力学工具作为核心求解方法，进一步提升群体无人机系统的控制性能，

使其能够在预设性能指标的约束下，高效完成协同任务和复杂工作。 

主要任务： 

1. 系统调研神经动力学、无控制器预设性能控制和无人机协同控制的相关

研究，梳理当前的研究现状和技术难点。  

2. 结合现有智能算法，对神经动力学控制算法进行性能优化，探索提升其

效率和稳定性的方法。  

3. 设计可应用于无人机平台的预设性能控制算法，并完成在实际无人机平

台上的算法部署。  

4. 研究并制定群体无人机的协同控制方案，分析方案在现有控制框架下的

性能表现与适用性。  

5. 开展实际无人系统的算法部署与性能测试，全面评估控制算法的实际效

果，并撰写研究报告总结成果。 


